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© Vielpoliger Handlauf-Direktantrieb 

(|?) Handlaufantrieb (2) fur eine Fahrtreppe oder einen 
Fahrsteig, aufweisend einen Antriebsmotor (12) und ein 
Antriebsrad (14), welches mit dem Handlauf (20) in An- 
triebsverbindung steht, um diesen anzutreiben, dadurch 
gekennzeichnet, daft als Antriebsmotor (12) ein das An- 
triebsrad (14) direkt antreibender Elektromotor (12) vor- 
gesehen ist. 
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Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung belriffi einen Handlaufanlrieb 
fur einc Fahrireppc oder einen Fahrsieig, aufweiscnd eincn 
Aniriebsmoior und ein Aniriebsrad, welches mil dcni Hand- 
lauf in Aniriebsverbindung stent, um diesen anzuireibcn. 

Personenbelbrderer, wie Fahrtreppe odcr Fahrsieig haben 
in der Regel einen Anlrieb zuin Antreiben des Tritiliachen- 
bcreichs des Personenbeforderers, auf dem die Fahrgasie be- 
forderi werden. Bewcgbare Handlaufs dcr Personenbclorde- 
rer werden generell von diesem Antrieb mitangeirieben. 
Eine Kette, die mitunier ziemlich lang sein kann, u ben rag I 
haufig die Aniriebskrafl von dem Anlrieb zu dcni Aniriebs- 
rad fiir den Handlauf. Durch diese Aniriebsverbindung wer- 
den ungleichniaBige Bewegungen des Trill flachenaniriebs 
auch auf den Handlauf ubertragen. Dadurch kann es zu 
ruckariigen Bewegungen und Schwingungen in dem Hand- 
lauf koinmcn, was zuin eincn fur die Fahrgasie unangenchm 
is! und als siorend empfunden wird und andererseils den 
VerschleiB an dem Handlauf und dem Handlaufanlrieb be- 
irachtlich erhdhl. Dancben kann auch der Ken en anlrieb 
ruckarligc Bewegungen und Schwingungen hervorrufen, die 
zu den gleichen unerwunschlen Folgen fuhren. Mil zunch- 
mendem VerschleiB des Kettenlriebs und der Fahrireppc 
rich men diese unerwunschlen Beg lei terse heinungen in der 
Regcl massiv zu. Die Folge sind ein relativ hoher Wartungs- 
aufwand, Bedarf an Verse h lei B lei len und damii verbundene 
Ausfallzeit des Personenbeforderers. 

Ein weilerer Nachleil, der mil dem Antreiben des Hand- 
laufs durch den Anlrieb des Personenbeforderers verbunden 
is I, ist die Problematik der korrekien Synchronisierung der 
Geschwindigkeil. des Trittflachenbereichs und des Hand- 
laufs des Personenbeforderers. Das hat. zwar nur uniergeord- 
neten EinfluB auf die Funklionsfahigkeil des Personenbelor- 
derers. Es wird aber von den Fahrgasten als besonders sto- 
rend empfunden, wenn sie im Verlauf einer einzigen Fahn 
mil dem Person en beforderer mehrere Male umgreifen nius- 
sen, um eine angenchme Relaiivposilion zu dem Handlauf 
beizubeh alien. 

Man hat versucht, diese Nachieile durch die Verwcndung 
eines eigenen Aniriebsmoiors fur den Handlaufanlrieb in 
den Griff zu bekommen, wobei die Geschwindigkeil des 
Trill flachenbereichs von einem Sensor erfaBl wurde und zur 
Sleuerung des Hand I auf- Anlrieb motors herangezogen 
wurdc. Derartige Versuche haben sich jedoch nichl als er- 
folgreich herausgesielli, da die Genauigkeit, die fiir das syn- 
chrone Beireiben des Trill flachenbereichs und des Hand- 
laufs erforderlich war, nichl erreichi werden konnie. Es hai 
sich herausgesielli, daB die nonnalen Moioren,dic mil einer 
Neizfrequenz von 50 Hz oder 60 Hz arbeiien, nichl so in Hi- 
rer Drehzahl geregell werden konnicn, daB eine maxituale 
Abweichung im niedrigen einsielligen Prozenibereich, bei- 
spielsweisc unler einem Prozenl, zwischen dem Handlauf 
und dem Trill flachcnbereich erzieli werden konnie. Die 
Grunde fur die unzureichende Drehzahlregelbarkeii lagen in 
der langsamen Reakiion der Aniriebsmoiorcn und den ge- 
ringen Frcqucnzunicrschieden bei dcr Rcgelung. AuBerdem 
waren die verwendeien Sensoren mil einer gelakieicn Fre- 
quenz von eiwa 100 Hz nichl ausreichend empfindlich um 
einc Regelung mil der erforderlichcn Gcnauigkeii realisie- 
ren zu konnen. 

Es isi deshalb die Aufgabe dcr vorliegenden Erfindung ei- 
nen Handlaufanlrieb der geschildcnen An bereitzusiellen, 
welchcr eincn glanen gleichmaBigen Anlrieb des Handlaufs 
cnnoglichl. 

Die Aufgabe wird dadurch gelosi, daB als Aniriebsmoior 
ein das Aniriebsrad dircki anireibender Elckiromoior vorgc- 
sehen isi. Fur den direkien Anlrieb des Antriebsrads isi cine 
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rclaiiv langsam laufender Aniriebsmoior erforderlich, des- 
sen Drehzahlbereich, jc nach Aniriebsrad zwischen ciwa 10 
U/min bis etwa 200 U/min liegi, um den direkien AnschluB 
des Roiors an das Aniriehsrad ohne ein zwischcngeschalie- 
5 les Uniersetzungsgeiriebe zu realisieren. Der separale An- 
iriebsmoior fur den Handlaufanlrieb schlieBi das Einkop- 
peln ruckaniger Bewegungen oder von Schwingungen von 
dem Triliflachenbereich in den Handlauf praklisch aus. Die 
VerschleiBanfalligkeii des Handlaufaniriebs und des Hand- 
10 laufs is! damil. deuilich verringcrl. 

Vorzugsweise ist bei dem Aniriebsmoior der Sialor innen 
und der Rotor auBen vorgesehen. Allemaiiv kann auch der 
Siaior auBen und der Rolor innen vorgesehen sein. Es isi. 
auch vorstellbar, Sialor und Rolor im wesent lichen neben- 
15 einander vorzusehen, wobei dcr Lufispall zwischen Sialor 
und Rotor im wesenllichen rechiwinklig zur Roiationsachse 
des Aniriebsmoiors verlaufi. 

Vorzugsweise isl.da^ Aniriebsrad fest mil dem Rolor ver- 
bunden. Das Aniriebsrad kann beispielsweise millels einer 
20 Schraubenverbindung I6s bar direkt. an dem Rolor befestigl 
sein. Eine solche Konslruklion bieiel den Vorieil einer ge- 
meinsamen Lagerung des Anlriebsrads und des Rotors, was 
zu einer Konslruklion svereinfachung fuhren kann. Die Ids- 
bare Verbindung von Rolor und Aniriebsrad ist unier War- 
25 lungsgesichlspunklen vorleilhafu Die ermoglicht zudem ein 
unkompliziertes Umriislen bestehender Anlagen auf den er- 
findungsgemaBen Handlaufanlrieb. 

Vorzugsweise isi das Aniriebsrad einsluckig mil dem Ro- 
tor ausgebildet. Bei einem auBen vorgesehen Rotor kann 
30 beispielsweise das Antriebsrad an der AuBenumfangsflache 
des Rotors ausgebildel sein, wiihrend der Sialor innerhalb 
angeordnet ist. Eine solche Konslruklion erlaubi eine sehr 
platzsparende Anordnung des Aniriebsmoiors in der gesam- 
ten Konslruklion, da das Aniriebsrad bei im wesenllichen 
35 gleichen AuBenabmessungen den Aniriebsmoior mil en thai- 
ten kann. 

Vorzugsweise wirkl das Aniriebsrad dircki auf den Hand- 
lauf. So kann als Antriebsrad beispielsweise eines oder 
beide der an den Enden des Handlaufs vorhandenen Um- 
40 kehrrader vorgesehen sein. Solche Aniriebsrader haben ty- 
pischeiAveise einen relativ groBen Durchmesser, was eine 
enlsprechend niedrige Drehzahl des Antriebsmolors erfor- 
derlich niacht. Eine andere Moglichkeii zur Ausbildung ei- 
nes Handlaufaniriebs isi der sogenannte Spall- Anlrieb, bei 
45 dem der anzutreibende Handlauf zwischen zwei Radem 
oder zwischen zwei Radcranordnungen aus mehreren Ra- 
dem durch laufi, von den en eines oder mehrere Rader als 
Aniriebsrader ausgebildel sein konnen. Haufig isi das oder 
sind die Rader auf der einen Seile des Handlaufs tesigelegi, 
50 und das oder die Rader auf der cnigegengeseizien Seile des 
Handlaufs beispielsweise von einer Feder vorbelasiei gegen 
den Handlauf vorgespanni. Die so erzeugle AnpreBkrafl er- 
laubi die Uberlragung der Aniriebskrafl von dem Antriebs- 
rad auf den Handlauf. Aniriebsriider dieses Typs weiscn ge- 
55 nerell einen wesentlich klcincren Durchmesser auf als Uni- 
kehr- Aniriebsrader, und musscn deshalb mil einer hoheren 
Drehzalil angeirieben werden. 

Vorzugsweise kann das Aniriebsrad iibcr ein Endlos-An- 
iriebsband mil dem Handlauf in Aniriebsverbindung siehen. 
O) Solche Endlos-Aniriebsbander werden in Spall- Am ricben 
haufig eingeseizi, um die Aniriebskrafl nichl iibcr die Spal- 
irader punkluell aufzubringen, sondem uber einc eiwas gro- 
Bere Flache zu verlcilen. 

Vorzugsweise weisi dcr Handlauf mehrere Aniriebsrader 
65 auf. den en jc cin Aniriebsmoior zugcordnei isi. Beispiels- 
weise konnen bei Spall-Anirieben mehrere oder alic Spalira- 
dcr, vorzugsweise alle Spalt rader. die auf die dem Handauf- 
lagebereich des Handlaufs entgegcngcseizic Unierseiic des 
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Handlaufs wirken, als Aniriebsrader vorgesehen sein. An 
der S telle weniger groBer Antriebsmotorcn kann cine Vicl- 
zahl von relaliv kleincn. gunstig hersiellbarcn Anlricbsitio- 
toren vorgesehen sein. Das kann unier anderem auch unicr 
dem Gesichispunki des Piatzbcdarfs fur einen groBen An- 
iriebsmolor von Bedeutung sein. 

Vorzugsweise is l cine Antriebsmolordrehzahl-Sicucrein- 
richtung vorgesehen. Dabei isi es insbesonders bcvor/.ugi, 
daB die Steuereinrichtung einen Eingang fur cin Tritt Aa- 
chen be reich-Geschwindigkeitssignal hal und ini Bel rich den 
Gleichlauf z wise hen dem Hand la uf und dem Triii flachenbe- 
reich der Fahnreppe oder des Fahrsieigs ansprechend auf 
Triuflachenbereich-Geschwindigkeiissignale slcucm kann. 

Vorzugsweise is! als Antriebs motor ein vielpoiigcr Ulek- 
ironioior vorgesehen. Insbesonders sind ant Roior b/.w. am 
Stator mehr als 10, insbesondere mehr als 25, insbesondere 
mehr als 50, insbesondere bei groBen Maschincn mehr als 
100, bis zu 150 und gege be nen falls auch mehr Pole vorgese- 
hen. 

Vorzugsweise weist der Antriebsmotor ein Erregcrsystcm 
mil Permanent magnet en auf. Es kann auch beispielsweise 
ein gleichstroingespeistes Spulenerregersy stein vorgesehen 
sein. Das Errcgersyslem isl vorzugsweise an dem Rotor vor- 
gesehen. Bei Permanent ntagneten bringt das eine Unabhan- 
gigkeit von jeglicher Strom versorgung zu dem Rotor und 
mac hi beispielsweise Schleifkontakte uberflussig. 

Als Aniriebsmolor kann ein Synchron motor oder ein Rc- 
luktanzmolor oder ein Motor nut geschalteter Reluktan/ 
vorgesehen sein, es konnen jedoch auch andere I angsam lau- 
fende Motoren vorgesehen sein. 

Vorzugsweise treibt der Antriebsmotor iiber eine Welle 
zwei Aniriebsrader an, die je mit. einem Handlauf zusam- 
nieuwirken. So konnen die Handlaufe zu beiden Seiten des 
Trittflachenbereichs von einem Antriebsmotor angetrieben 
werden. 

Die Erfindung betriffl ferner eine Fahrtreppe oder einen 
Fahrsteig aufweisend einen bei Betrieb umlaufenden Tril l - 
flachenbereich und einen sich mil diesem mitbewegenden 
Handlauf, dadurch gekennzeichnet, daB ein Handlaufantrieb 
vorgesehen ist. der wie vorangehend beschrieben ausgebil- 
del isl. Vorzugsweise weist die Fahrtreppe oder der Fahr- 
steig beiderseits des Trittflachenbereichs je einen Handlauf 
auf und es ist eine durchgehende Welle vorgesehen, welche 
die Aniriebskraft eines Antriebsmoiors auf beide Handlaufe 
ubertragl. 

Die Erfindung wird nachfolgend an hand von zeichnerisch 
dargesiellten Ausfuhrungsbeispielen noch naher erlauteri. 
Es zeigen: 

Fig. 1 eine schematische Ansicht des erfindungsgemaBen 
Handlaufantriebs mit Steuereinrichtung; 

Fig. 2 eine A usfiih rungs form eines erfindungsgemaBen 
Handlaufantriebs; 

Fig. 3 eine spezielle Ausfuhrungsform eines erfindungs- 
gemaBen Handlaufantriebs; 

Fig. 4 eine wcitcre Ausfuhrungsfonn eines erhndungsge- 
niaBen Handlaufantriebs; 

Fig. 5 eine Ansicht von links des erfindungsgemaBen 
Handlaufantriebs von Fig. 4 in vergroBencr Darsiellung; 

Fig. 6 cine weilcrc Ausfuhrungsfonn eines erfindungsge- 
maBen Handlaufaniriebs; 

Fig. 7 eine weiiere Ausfuhrungsfonn eines erfindungsge- 
maBen flandlaufaniriebs; und 

Fig. 8 eine weitere Ausfuhrungsfonn eines erfindungsge- 
maBen Handlaufantriebs. 

In den folgendcn Figurcn sind mil den gleichen Bczugs- 
zeichen ideniische odereinander en I spree he nde Bautcile be- 
zeichnet. Auslahrungen die im Zusammcnhang mil einer 
speziellen Ausluhrungsform gemachi werden. sind gcnerell 



auch fur die andere n Ausf u h rungs fori i ten zu ire fiend, sofcrn 
sich dadurch keinc Widerspruchc ergeben. 

In Fig. 1 erkennt man einen Handlaufantrieb 2 mil einer 
Anl.riehsmolordrchzahl-Steuereinrichtung 4. Rs isl ferner 

5 eine Anlriebseinhcii 6 fur einen Tritt flachenbereich der 
Fahrtreppe oder des Fahrsieigs gezeigi. Der Handlaufantrieb 
2 weist einen Stator 8 und einen Rotor 10 auf. Siator 8 und 
Rotor 10 bilden die wesent lichen Teile des Antriebsmoiors 
12 des Handlaufantriebs 2. Bei dem Aniriebsmolor 12 ist 

io der Stator 8 in nen und der Rotor 10 auBen vorgesehen. Der 
Stator 8 isl beispielsweise an dem (nicht. gezeiglen) Gestell 
des Personenbelorderers befesligt, und der AuBenumfang 
des Rotors 10 bildet das Antriebsrad 14, welches mit dem 
(nichi gezeiglen) Handlauf in Antriebsverbindung stent. 

15 Der Handlauf eines Personenbeforderers ist in der Regel 
urn zwei Umkchrrader gefuhrt, die sich jeweils an den En- 
den des Personenbeforderers befinden, und lauft in einem 
Tcil seines Umlaufwcgcs mil dem Trit t flachenbereich des 
Personenbeforderers, auf dem sich die Fahrgaste befinden, 

2o im wesenllichen synchron. In dem Tri tt.fi achenbereich isl 
der Handlauf regelmaBig. von der Balustrade des Personen- 
beforderers abgestulzt . Der Ruckkehrbereich des Handlaufs 
ist generell nichl.sichtbar und befindet sich in dem Balustra- 
densockel oder unterhalb des Trittflachenbereichs. Der Tritt- 

2$ flachenbereich des Personenbeforderers wird im Falle einer 
Fahrtreppe von dem St u fen band, d. h. den einzelnen aufein- 
anderfolgenden Stufen der Fahrtreppe, und bei einem Fahr- 
steig ent.weder von dem aus einzelnen Paletlen gebildeten 
Paletlenband oder von einem umlaufenden Endlosband ge- 

M) bildet. Das Antriebsrad 14 des Handlaufantriebs 2 von Fig. 
1 kann beispielsweise eines der Umkehrrader sein. 

Der Stator 8 weist. eine Vielzahl von mit Spulen 16 bewik- 
kellen Statorzahnen auf. Diese bilden die einzelnen Pole des 
Stators 8, Die Spulen zusammen ergeben das sogenannle 

35 Leitersystem des Elektro motors und sind iiber eine Leitung 
18 mit. der Steuereinrichtung 4 verbunden. Permanent ma- 
gneie 20 aus hochwenigem Magnetwerkstoff bilden das Er- 
rcgersystem an dem Rotor 10. Man erkennt wie sich die Pole 
des Stators 8 und des Rotors 10 als Polpaare gegenuberste- 

40 hen. Bei dem Elektromotor 12 handelt es sich um einen viel- 
poligen Elektromotor, wobei die Polzahl von beispielsweise 
10 Polen bis iiber 200 Pole betragen kann. 

Die Steuemngeinrichtung 4 kann die Spulen 16 des Sta- 
tors 8 entweder einzeln oder in Gruppen zusammengefaBt 

45 derart mit Strom beaufschlagen, daB der SiromfluB durch die 
Spulen 16, die jeweils mil den sie umgebenden Peniianenl- 
magneien 20 des Rotors zusammenwirken. den Roior 10 an- 
treibt. Die Stromzufuhr zu den einzelnen Spulen 16 wird 
von der Steuereinrichtung 4 unabhangig von der Netzfrc- 

50 quenz gcschaltet. Das erlaubl eine sehr prazise Geschwin- 
digkeitsregelung und den Betrieb des Bleklromotors 12 in 
einem relaliv breiten Drehzahlband. 

Tjjv Drehzahluberwachung des Eleklromotors 12 isi ein 
Sensor 22 vorgesehen, der iiber eine Leitung 24 an die Stcu- 

55 ereinrichtung 4 Sensordaten lieferl. Der Sensor 22 kann ne- 
ben Geschwindigkeitsdaien auch Positionsdaten, beispiels- 
weise der Rotorposition oder der Handlaufposition licfern. 
Der Sensor 22 kann beispielsweise eine lasiabhangige Ge- 
schwindigkeilsabnahmc der Handlaufgeschwindigkeil er- 

CO fassen. der die Sieuereinrichiung 4 durch cine Drehmomcn- 
terhohung des Elekiroiuoiors 12, beispielsweise durch eine 
Erhohung des Stroms zu den Spulen 16, entgegenwirken 
kann. Ein weitercr Sensor 26 ist an dem Antrieb 6 fiir den 
Trittflachenbereich des Personenbeforderers vorgesehen 

65 und licfcrt iiber cine Leitung 28 Triiiflachcnbcrcich-Gc- 
schwindigkcitssignale an die Steuereinrichtung 4, die zur 
Synchronisierung der Bewcgung des Trittflachenbereichs 
und des Handlaufs verwendei werden. Der Sensor 26 kann 
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auch an anderen Posuionen als unmil.telbar an dcni Anirieb 
6 vorgesehen sein. beispielsweise an cinem Unikehrrad. 
Vbrzugsweise werden Sensoren mil einer hohen geiaklcien 
Frequenz beispielsweise uber 1 .000 Hz verwender. Sole he 
Sensoren licfern Geschwindigkeiissignale mil ausreichen- 
dcr Genauigkeit fur die Synchronisaiion. 

Der Handlaufanirieb 2 kann in niodularer Bauweisc aus- 
gebildei sein, beispielsweise so, daB mehrere Handlaufan- 
iriebe 2 an einer gemeinsamen Steuereinrichiung 4 oder je 
an einer Steuereinrichiung 4 angeschlossen werden konncn, 
uin fur den Handlauf die erforderliche Antriebsleisiung be- 
reiizusiellen. Eine modularc Bauweisedes Handlaufaniriebs 
2 erlaubi eine einfache Realisierung bei Konstruklionen mil 
unierschiedlich langen Handlaufen sowie das nachtragliche 
Nachrusten an beslehenden Anlagen. 

In Fig. 2 isi ein Handlaufanirieb 2 in der Form eines soge- 
nannien Spali-Aniriebs gezeigt. Der Handlauf 30 laufl hier 
durch cincn Anlricbsspall 32 zwischen cinem fcslcn Bogcn- 
segment 34, an dem eine Vielzahl von Laufrollen 36 angc- 
brachl ist, die den Handlauf 30 bewegbar abzustiitzen. und 
eineni umlaufendcn Endlosband 38. Das umlaufende End- 
losband 38 laufl. urn zwei Umkehrradern 40, 42 urn, von de- 
nen eines 40 so federbelaslet isi, daB es das Endlos-An- 
triebsband 38 gegen den Handlauf 30 spannl. Eine oder 
beide Umkehrrader konnen gleichzeilig das Anlriebsrad des 
Handlaufaniriebs 2 darstellen. Vbrzugsweise bildel der Au- 
Benu m fang des Rotors 10 das Anlriebsrad, so daB der Elek- 
tromoior 12 iin wesent lichen vollstandig im Inneren des 
Unikehrrad s 40, 42 unlergebracht ist . 

In Fig. 3 isi eben falls ein Handlaufanirieb 2 des Spall-An- 
triebsiyps mil ein em Endlos-Antriebsband 38 gezeigl. Der 
Anlricbsspall 32 verlauft im wesentlichen waagrechl zwi- 
schen dem unteren Trum des Endlos-Antriebsbands 38 und 
den hier an einer gemeinsamen Hakerung befesligten An- 
preBradern 44. Die Hallerung 46 fur die AnpreBrader 44 ist 
von einer Feder 48 gegen den (nicht gezeigten) Handlauf 
vorbelastet. befesligl. Zwischen den Umkehrradern 40, 42 
fur das Endlos-Antriebsband erkennl man entiang des unte- 
ren Trutns des Endlos-Antriebsbands 38 eine Mehrzahl von 
Abstutzrader 50, die ein nach oben Bewegen des unteren 
Trums des Endlos-Antriebsbands 38 verhindern und fur eine 
gleichmaBige Auftringung der Antriebskraft uber das End- 
los-Aniriebsband 38 auf den Handlauf sorgen. Eines oder 
mehrere der Umkehrrader 40, 42 und/oder eine oder meh- 
rere der Abstutzrader 50 und/oder eine oder mehrere der An- 
preBrader 44 kann als ein Anlriebsrad des Handlaufaniriebs 
2 ausgebildet sein. Vbrzugsweise isi der ELekiromoior 12 in 
ein solches Anlriebsrad iniegrieri, so daB das Anlriebsrad an 
dem AuGenumfang des Rotors 10 des Elektromotors 12 vor- 
gesehen isi . 

Die Ausfuhrungsform nach Fig. 4 ist der von Fig. 3 schr 
ahnlich. Das Unikehrrad 42 fiir das Endlos-Antriebsband 38 
wird iiber cinen Ketten- oder Riemenantrieb 52 von dem 
Anlriebsrad 14 des Elektromotors 12 angetrieben. Die 
Durchinesserverhalmisse des Umkehrrads 42 und des An- 
triebsrads 14 sindso gewahli, daB eine Drehzahluberseizung 
von dem langsamlaufenden Aniriebsmoior 12 auf das relativ 
dazu schnellerlaufende Unikehrrad 42 gewahrleisiei ist. Der 
grundsaizliche Aulrjau der Ausfuhrungsfonu nach Fig. 4 ist 
sehr ahnlich dem Aufbau, wie er bci existierenden konven- 
tionellen Handlaufaniriebcn vorhcrrscht. Der Spall- Anirieb 
wird von eineni Keiien- oder Treibriemenanirieb 52 direkt 
von dem Anirieb fur den Fahrgastbeforderer mil angetrie- 
ben. Im Unierschied dazu isi fiir die vorliegende Ausfuh- 
rungsform des Handlaufaniriebs cin cigener Aniriebsmoior 
12 vorgesehen, der die Antriebskraft uber das Anlriebsrad 
14 und den Keiicn-/Treibrienienanlrieb 52 auf den Spali- 
Antrieb ubcrtragi. Damil kann ein problemloscs Umrusien 



von exisiicrendcn Anlagen auf cinen erfindungsgcmaBen 
Handlaufanirieb realisieri werden. 

Die Fig. 5 zeigi im wesentlichen cine Ausfuhrungsfonu, 
wie sic in Fig. 4 gezeigl isL Die Rlickrichtung der Fig. 5 ent- 

5 sprichi dem Blick von links auf die Ausfuhrungsfonu der 
Fig. 4. In der Fig. 5 erkennl man eine Balluslradenwand 54, 
darunier einen Ballustradensockcl 56. sowie noch wciler 
darunter eine Schiene 58, auf der die Abstuizrader der Slu- 
fen bzw. der Paleuen bzw. die Paleuenketien-/SLufenketien- 

10 rader laufen. Weder die St u fen noch die Plalctlen sind in der 
Darsiellung gezeigl. Man erkennl femer den Aniriebsmoior 
12. das Anlriebsrad 14. den Ketlen-/Treibriemenanlrieb 52. 
das Umkchrrad 42, den Handlauf 30 und eine AnpreBrollc 
44. Eine Welle 60 ist an dem Aniriebsmoior 12 vorgesehen, 

L5 urn den Handlauf 30 an der gegenuberliegenden Seile des 
Personenbefbrderers anzutreiben. Der Aniriebsmoior 12 
kann en t weder einen auBenliegenden Roior aufweiscn, an 
den das Anlriebsrad 14 fcstgcmachl ist, welches scincrscits 
mil der Welle 60 verbunden ist, die durch den Sialor 8 des 

20 Aniriebsmotors 12 gefuhrt. isi. Es ist jedoch bevorzugl. den 
Stator 8 auBen vorzusehen und den Rotor 10 innen an dem 
Antriebsmotor 12 vorzusehen, so daB dicser beispielsweise 
an die Welle 60 direkt angefianscht isi. Zur Slabilisierung 
der Welle 60 ist eine Lager ung 62 vorgesehen. 

25 Die Ausfuhrungsfonu gemaB Fig. 6 zeigl ein im wesenl- 
lichen mittig unterdem Trittflachenbereich 64 angeordnelen 
Aniriebsmoior 12 mil Innenrotor 10 und AuBensiator 8. Der 
Rotor 10 isi mil einer Welle 60 verbunden. die in einer La- 
gerung 62 abgestutzi isi. An beide n Enden der Welle 60 ist 

30 ein Antriebsrad 14 beispielsweise mil einer Schraubenver- 
bindung 66 angefianscht. Das Antriebsrad 14 ist gleichzeilig 
ein Unikehrrad fiir den Handlauf 30. 

In der Fig. 6 erkeiint man ferner den Ballustradensockel 
56, die Abst.uLzschiene 58, welche eine FahrLreppenpalette 

MS 68 tragi., die. in dem Beforderungsbereich der Fahrtreppe mil 
dem Trittflachenbereich 64 nach oben angeordnet. ist. Man 
erkennl ferner eine Palette 70, die sich auf ihrer Ruckkehr- 
balin befindet und deren Trittflachenbereich 64 nach unten 
weisi. In deni Ballusiradensockel 56 erkennl. man den Hand- 

40 lauf 30 in der gleichen Position wie unien an dem Antriebs- 
rad 14 mil der Innenseite des Handlauf s 30 nach oben und 
dem Handauflagebereich des Handlaufs 30 nach unlen ge- 
richlet. Diese scheinbar widerspriichliche Darsiellung ergibi 
sich deshalb, weil der gesamle Handlaufanirieb 2 in Fig. 6 in 

45 die Ebene projeziert ist, in der der Schnilt durch den Rest 
des Fahrsieigs gelegi ist. Die relative Anordnung von Hand- 
laufanirieb 2 zu dem Sen nil l. durch den Rest des Fahrsieigs 
wird klarer, wenn man dem Weg des Handlaufs 30 von un- 
ten an dem Antriebsrad 14 nach oben bis in die Position 

50 folgt, in der der Handlauf 30 innerhalb des Balluslradensok- 
kels 56 gezeigl isi: der Handlauf 30 laufl von der unleren Po- 
sition an dem Antriebsrad 14 enilang des Umfangs des An- 
triebsrads eine gewisse Strecke weiier und laufl dann schriig 
nach oben zu eineni (nicht gezeigten) Umlenkrad, das den 

55 Handlauf 30 in die Position umlenkl. wie er in dem Ballu- 
siradensockel 56 gezeigl ist. 

Die in der Fig. 6 gezcigie Ausfuhrungsfonu ist besonders 
vorteilhafi insofern. als daB relativ vicl Plaiz fur den An- 
iriebsmoior 12 zur Vcrfugung steht und ein Aniriebsmoior 

6«) 12 fiir den Anirieb beider Handlaufc 30 vorgesehen sein 
kann. 

In der Fig. 7 isi cin Aniriebsmoior 12 mil einem ange- 
fl an sen ten Antriebsrad 14 gezeigl. das direkt auf den Hand- 
lauf 30 wirki. Der Elektromoior 12 hai einen Tnnen rotor 10, 
65 an den das Anl riebsrad 14 mine Is einer Schraubcnvcrbin- 
dung 66 angeflanschi isi. Demgegenuber isi in der Fig. 8 ein 
Aniriebsmoior 12 mil auBenliegendem Roior 10 gezeigl, an 
dessen AuBen urn fang das Anlriebsrad 14 direkt vorgesehen 
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isi. Die Ausfuhrungsfonuen der Fig. 7 unci 8 konnen wahl- 
weise beispielswcise ansielle des Handlaufaniricbs 2 von 
Fig. 6 je an einem Handlauf verwendet. werden. 

Paienianspruche 5 

L. Handlaufantrieb (2) fur cine Fahrireppe oder einen 
Fahrsleig, aufweisend einen Antricbsmolor (12) und 
ein Aniriebsrad (14), welches mil dem Handlauf (20) in 
Antriebsverbindung stent, uin diesen anzutreiben, da- 10 
durch gekennzeichnet, daB als Aniriebsniotor (12) ein 
das Aniriebsrad (14) direkt antreibender Elektromoior 
(12) vorgesehen ist. 

2. Handlaufantrieb (2) nach Anspruch 1. dadurch ge- 
kennzeichnet, daB bei dem Aniriebsniotor (12) der Sia- 15 
tor (8) innen und der Rotor (10) auBen vorgesehen isi. 

3. Handlaufanrrieb (2) nach Anspruch 1. dadurch ge- 
kennzeichnei, daB bci dem Antricbsmotor (12) der Sia- 
lor (8) auBen und der Rotor (10) innen vorgesehen ist. 

4. Handlaufantrieb (2) nach einem der AnsprLiche 1 20 
bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB das Aniriebsrad 
(14) iesi mit dem Rotor (10) verbunden ist. 

5. Handlaufantrieb (2) nach einem der AnsprLiche 1 
bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB das Aniriebsrad 
(14) einsltickig mil dem Rolor (10) ausgebildel isi. 25 

6. Handlaufantrieb (2) nach einem der An sprue he 1 
bis 5, dadurch gekennzeichnet. daB das Antriebsrad 
(14) direkt. auf den Handlauf (30) wirkl. 

7. Handlaufantrieb (2) nach einem der An sprue he 1 
bis 5, dadurch gekennzeichnet-, daB das Antriebsrad 30 
(14) uber ein Endlos-Antriebsband (38) mit dem Hand- 
lauf (30) in Antriebsverbindung stent. 

8. Handlaufantrieb (2) nach Anspruch 6 oder 7, da- 
durch gekennzeichnet, daB mehrere Antriebsrader (14), 
denen je ein Aniriebsniotor (12) zugeordnel ist ? vorge- 35 
sehen sind. 

9. Handlaufantrieb (2) nach einem der AnsprLiche 1 
bis 8, dadurch gekennzeichnet, daB eine Anlriebsmo- 
lordrehzahl-Sleuereinrichiung (4) vorgesehen isi. 

10. Handlaufantrieb (2) nach Anspruch 9, dadurch ge- 40 
kennzeichnel, daB die Sleuereinrichlung (4) einen Ein- 
gang fur ein Trittflachenbereich-Geschwindigkeitssi- 
gnal hai und im Betrieb den Gleichlauf zwischen dem 
Handlauf (30) und dem Trittflachenbereich (64) der 
FaJirtreppe oder des Fahrsieigs ansprechend auf Trill- 45 
flachenbereich-Geschwindigkeitssignale steuern kann. 

11. Handlaufantrieb (2) nach einem der Anspriiche 1 
bis 10, dadurch gekennzeichnei, daB als Antriebsmoior 
(12) ein vielpoliger Elekironiotor (12) vorgesehen isi. 

12. Handlaufantrieb (2) nach einein der Anspriiche 1 50 
bis 11. dadurch gekennzeichnei, daB ein Aniriebsniotor 
(12) ein Erregersysiem mit Permancntniagneten (20) 
aufweisi. 

13. Handlaufanirieb (2) nach Anspruch 12. dadurch 
gekennzeichnet. daB das Erregersysiem an dem Rotor 55 
(10) vorgesehen isi. 

14. Handlaufanirieb (2) nach einem der Anspriiche 1 
bis 13, dadurch gekennzeichnei, daB als Aniricbsmoior 
(12) ein Synchronnioior vorgesehen isi. 

15. Handlaufantrieb (2) nach einem der Anspriiche 1 60 
bis 13, dadurch gekennzeichnet, daB als Aniricbsmoior 
(12) ein Relukianzmoior vorgesehen isi. 

16. Handlaufantrieb (2j nach einem der Anspriiche 1 
bis 15, dadurch gekennzeichnei, daB der Aniricbsmoior 
(12) iibcr cine Wcllc (60) zwei Anlriebsradcr (14) an- 65 
treibi, die je mil einem Handlauf (30) zusammenwir- 
ken. 

17. Fahrireppe oder Fahrsleig, aufweisend einen bei 
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Beirieb umlaufenden Triiiflachenbercich (64) und ei- 
nen sich mil diesem nutbewegenden Handlauf (30), da- 
durch gekennzeichnei, daB ein Handlaufanirieb (2) ge- 
maB einem der vorangegangenen Anspriiche vorgese- 
hen isi. 

18. Fahrireppe oder Fahrsleig nach Anspruch 17, da- 
durch gekennzeichnet, daB beidseitig des Tritlflachen- 
bereichs (64) je ein Handlauf (30) vorgesehen isi und 
eine durchgehende Welle (60) vorgesehen ist, welche 
die Antriebskrafi eines A ntriebs motors (12) auf beide 
Handlaufe (30) uberiragt . 
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